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Abstract of EP 0995553 (A2) 

The hand grip has a base body (2) for attachment to 

the tool, a grip sleeve (3) mounted on the base body 

with an outer peripheral surface (12) acting as a # 
gripping surface, and an elastic arrangement (27,28) ( / g 

inserted between the grip sleeve and the base body 
to at least reduce the transfer of vibrations from the 

base body to the grip sleeve. The base body has an . , y 

attachment arrangement (4) for attaching the hand . , , ,; 

grip to the tool. An Independent claim is also included ■ • 

for an arrangement for implementing the method. ' u 
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(54) Schwingungsgedampfter Handgriff 



(57) Ein Zusatzhandgriff (1) fur Elektrowerkzeuge 
besteht aus einem im Wesentlichen stangenformigen 
Grundkorper (2), auf dem mit Hilfe elastischer Mittel 
(27, 28) eine Griffhulse (3) befestigt ist. Die elastischen 
Mittel (27, 28) sind so gewahlt, dass sie ein schlechtes 
Schwingungsubertragungsverhalten zeigen, damit 



Schwingungen, die von dem Elektrowerkzeug in den 
Grundkorper (2) des Zusatzhandgriffes (1) eingeleitet 
werden, nur abgeschwacht an die Griffhulse (3) weiter- 
geleitet werden. 
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Beschreibung 

[0001] Bei handgefuhrten Elektrowerkzeugen weist 
das Gehause Gblicherweise eine Gestalt auf, die einen 
gehausefesten Handgriff entstehen lasst. In diesem 
gehausefesten Handgriff befindet sich fur gewohniich 
der Schalter zum Ein- und Ausschalten des Elektro- 
werkzeugs. 

[0002] Bei einer Vielzahl von Anwendungen genugt 
zum Halten des Elektrowerkzeugs jedoch nicht der 
gehausefeste Griff. Es wird ein weiterer Zusatzhandgriff 
benotigt, urn ein sicheres Fuhren des Elektrowerkzeugs 
zu gestatten. Als einfachstes Beispiel sei eine Schlag- 
bohrmaschinegenannt. Der Zusatzhandgriff wird hierzu 
an einer Stelle des Gehauses befestigt, die so dicht wie 
moglich an der Arbeitsstelle liegt. Die beim Arbeiten 
auftretenden Vibrationen gelangen uber den Zusatz- 
handgriff unmittelbar in die Hand des Benutzers. Die 
Vibrationen fuhren zu einer baldigen Ermudung und 
einem Nachlassen des taktilen Gefuhls in der Hand. 
[0003] Besonders kritisch insoweit sind die ein- 
gangs erwahnten Schlagbohrmaschinen, pneumati- 
sche Bohrhammer, Winkelschleifer u.dgl. 
[0004] Die bekannten Zusatzhandgriffe bestehen 
aus einem rohr- oder hulsenformigen Kunststoff-Form- 
teil, das an einem Ende mit einem Schutzflansch verse- 
hen ist. Auf der Seite mit dem Schutzflansch steht ein 
Gewindezapfen vor, mit dem der Handgriff an dem 
Werkzeug befestigt wird. Die Verbindung zwischen der 
Griffhulse und dem Werkzeug ist somit vollstandig starr. 
[0005] Ausgehend hiervon ist es Aufgabe der Erfin- 
dung, einen Handgriff, insbesondere einen Zusatzhand- 
griff fur handgefuhrte Elektrowerkzeuge zu schaffen, 
bei dem weniger Schwingungen von dem Elektrowerk- 
zeug auf die Griffhulse ubertragen werden. 
[0006] Diese Aufgabe wird erfindungsgemafi durch 
einen Handgriff mit den Merkmalen des Anspruches 1 
gelost. 

[0007] Die Einbringung von elastischen Mitteln zwi- 
schen dem Grundkorper und der Griffhulse fuhrt dazu, 
dass die Schwingungen nicht mehr unmittelbar in die 
Hand eingeleitet werden konnen. Die elastischen Mittel 
sorgen fur eine Unterdruckung bzw. bei geeigneter 
Materialwahl auch fur eine Dampfung bei der Weiterlei- 
tung von Schwingungen aus dem Grundkorper in die 
Griffhulse. 

[0008] Der Grundkorper weist, wie die zum Stand 
der Technik gehdrenden Handgriffe, ein Befestigungs- 
mittel, beispielsweise in Gestalt des bekannten Gewin- 
dezapfens auf, mit dem er an dem Werkzeug 
anzubringen ist. 

[0009] Ferner kann an dem Grundkorper ein Werk- 
zeugansatz in Gestalt eines Flachkants, Vierkants oder 
Sechskants vorhanden sein, urn den Grundkorper fest 
in das Elektrowerkzeug einschrauben zu konnen. Der 
Werkzeugansatz kann gleichzeitig als Halterung bei der 
Montage und dem Zusammenbauen des Handgriffs 
dienen. 



[0010] Ein sehr einfacher Grundkorper ist ein im 
Wesentlichen rotationssymmetrischer Grundkorper, der 
eine zylindrische Stange aufweist, die sich im montier- 
ten Zustand in der Durchgangsoffnung der Griffhulse 

5 befindet. Die zylindrische Stange verlauft in der Verlan- 
gerung des Gewindezapfens und wird durch den Werk- 
zeugansatz von dem Gewindezapfen getrennt. Sie 
kann daruber hinaus an ihrem freien Ende ein weiteres 
Gewinde aufweisen, das der Aufnahme einer Befesti- 

10 gungsmutter dient. 

[001 1] Der Grundkorper ist aus Festigkeitsgrunden 
vorzugsweise ein Metall- bzw. Stahlteil, wahrend die 
darauf sitzende Hulse ein Kunststoff-Formteil ist. Dieser 
hat den Vorteil, schneller die Handtemperatur anzuneh- 

15 men und ist deswegen, abgesehen von der einfacheren 
Fertigung, auch handsympatischer. 
[0012] Die Griffhulse ist rohrformig, so dass eine 
Durchgangsoffnung entsteht, in die der Grundkorper 
hineinragt. 

20 [0013] Urn die Griffhulse in einfacher Weise mit 
dem Grundkorper zu verbinden, ist die Durchgangsoff- 
nung an wenigstens einem Ende kegelformig, und zwar 
so, dass sie sich zum benachbarten Ende der Griffhulse 
hin erweitert. Auf dem Grundkorper sitzt ein entspre- 

25 chend komplementarer Kegel, der mit dem Grundkor- 
per einstuckig sein kann oder als Kunststoff-Formteil 
hergestelit und aufgesteckt ist. Die Kegelwinkel der 
Kegelinnenflache und des Kegels sind untereinander 
gleich, was einen Spalt mit uber die Lange der Kegel 

30 konstanter Spaltweite ergibt. In diesem Spalt liegt das 
elastische Mittel eingefugt. Das in dem Spalt befindliche 
elastische Mittel hat die Gestalt einer dicken Kegelfla- 
che und somit in der Abwicklung die Form eines Kreis- 
ringsektors. 

35 [0014] An dem anderen Ende der Griffhulse kann 
eine weitere Kegelinnenflache angeordnet sein, die 
ahnlich ausgerichtet ist, d.h. die beiden Kegelinnenfla- 
chen zeigen mit ihrer Spitze aufeinander zu. Dadurch 
kann die Griffhulse zwischen zwei auf dem Grundkor- 

40 per angeordneten Kegeln eingespannt sein. Durch Ver- 
anderung der Abstande zwischen den beiden Kegeln 
des Grundkorpers kann die Vorspannung in den elasti- 
schen Mitteln und damit das Schwingungsubertra- 
gungsverhalten eingestellt werden. 

45 [0015] Die elastischen Mittel bestehen aus einem 
elastomeren Material, beispielweise Natur- oder Kunst- 
kautschuk. Diese Materialien haben eine gewisse 
Eigendampfung, d.h. sie absorbieren die in sie eingelei- 
tete Schwingungsenergie und leiten sie, wenn uber- 

50 haupt, nur abgeschwacht weiter. 

[0016] Urn eine gute Nachgiebigkeit zu erhalten, 
bestehen die elastischen Mittel aus einer Tragerplatte, 
aus der nach wenigstens einer, vorzugsweise nach bei- 
den Seiten, sich Vorsprunge erheben. Diese Vor- 

55 sprunge konnen die Aufienflachen von in der 
Tragerplatte enthaltenen Luftkammern sein oder Rip- 
pen. Vorzugsweise sind die Vorsprunge voneinander 
beabstandet und wenigstens einigermalien regelmaftig 
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verteilt. Im Falle von Rippen verlaufen die Rippen paral- 
lel und mit Abstand zueinander, und zwar so, dass sie 
bei montiertem Handgriff in Umfangsrichtung, bezogen 
auf die Auftenumfangsflache der Griffhulse verlaufen. 
[0017] Die Elastizitat wird im Falle von Rippen wei- 
ter gesteigert, wenn die Rippen auf der einen Seite sich 
auf der Liicke zwischen benachbarten Rippen der 
anderen Seite befinden. 

[0018] Im Ubrigen sind Weiterbildungen der Erfin- 

dung Gegenstand von Unteranspruchen. 

[0019] In der Zeichnung sind Ausfuhrungsbeispiele 

des Gegenstandes der Erfindung dargestellt. Es zei- 

gen: 

Fig. 1 einen erfindungsgemaRen Handgriff, in 
einem Langsschnitt, 

Fig. 2 eine der zwischen dem Grundkorper und der 
Griffhulse eingesetzte Kugelmatten, in einer Drauf- 
sicht, 

Fig. 3 ein anderes Ausfuhrungsbeispiel des 
erfindungsgemafien Handgriffs, in einem Langs- 
schnitt und 

Fig. 4 die in dem Handgriff nach Fig. 3 verwendete 
Rippenmatte, in einer perspektivischen abgebro- 
chenen Darstellung. 

[0020] Fig. 1 zeigt in einem Langsschnitt einen 
Zusatzhandgriff 1 fur Elektrowerkzeuge. Zu dem 
Zusatzhandgriff 1 gehoren ein Grundkorper 2 sowie 
eine auf dem Grundkorper 2 steckende Griffhulse 3. 
[0021] Der Grundkorper 2 stellt ein langliches aus 
Stahl bestehendes Bauteil dar und weist an seinem in 
Fig. 1 linken Ende einen Gewindezapfen 4 auf. Der 
Gewindezapfen 4 mtindet an seinem der Griffhulse 3 
zugekehrten Ende in eine plane Schulter 5 ein, die an 
einem Flansch 6 ausgebildet ist. Der Flansch 6 dient als 
Werkzeugansatz und hat demgemalJ einen regelmaftig 
vielkantigen Querschnitt, beispielsweise ist er sechs- 
kantig. 

[0022] Eine zu der Schulterflache 5 parallel verlau- 
fende Schulterflache 7 ist ebenfalls plan und aus ihrer 
Mitte ragt eine langliche zylindrische Stange 8 hervor, 
die an ihrem freien Ende mit einem Gewinde 9 verse- 
hen ist. 

[0023] Der Grundkorper 2 stellt ein einstuckiges 
Stahlteil dar. 

[0024] Die Griffhulse 3 hingegen ist ein im Wesent- 
lichen rohrformiges Kunststoff-Formteil mit einer Durch- 
gangsoffnung 11 und einer rotationssymmetrischen 
AulJenumfangsflache 12, die als Griff-Flache dient. Die 
Griffhulse 3 ist langer als die Stange 8, weshalb der 
Grundkorper 2 lediglich an einem Ende iibersteht 
[0025] An ihrem in Fig. 1 linken Ende 13, das dem 
Gewindezapfen 4 benachbart ist, ist die Griffhulse 3 mit 
einem radial vorstehenden Schutzflansch oder Schutz- 



kragen 14 versehen. An ihrem in Fig. 1 rechten Ende 14 
hingegen ist die Griffhulse 3 bei 15 lediglich etwa kegel- 
formig verdickt, urn einen Abrutschschutz fur die Hand 
zu bilden. 

5 [0026] Die Durchgangsoffnung 11 geht an ihrem 
dem Ende 13 benachbarten Ende in eine kegelfbrmige 
Erweiterung mit einer kegelformigen Innenflache 16 
fiber. Eine dazu komplementare kegelformige Erweite- 
rung mit einer Kegelinnenflache 17 ist an dem anderen 

10 Ende 14 vorgesehen. Die beiden Kegelinnenflachen 16 
und 17 divergieren jeweils in Richtung auf ihr benach- 
bartes Ende 13, 14 der Griffhulse 3. Bei dem gezeigten 
Ausfuhrungsbeispiel haben die beiden Kegelinnenfla- 
chen 16 und 17 den gleichen Kegelwinkel von ca. 30°. 

15 Der Kegelwinkel kann jedoch zwischen etwas mehr als 
0° bis 90° variieren. 

[0027] Urn die GriffhDIse 3 mit dem Grundkorper 2 
zu verbinden, sind zwei Kegelstucke 18 und 19 vorge- 
sehen, die bei dem gezeigten Ausfuhrungsbeispiel 

20 untereinander gleiche Kunststoff-Formstucke sind. Die 
Kegelstiicke 18, 19 haben jeweils einen Kegelwinkel, 
der dem Kegelwinkel der betreffenden Kegelinnenfla- 
che 16 bzw. 17 entspricht. Sie werden von einer Kegel- 
aufienflache 21 sowie einer planen Basis- oder 

25 Grundflache 22 begrenzt. Durch jedes der Kegelstucke 
18, 19 fuhrt jeweils eine zylindrische Bohrung 23 mit 
einem Durchmesser entsprechend dem Aufiendurch- 
messerderzylindrischen Stange 8. 
[0028] Am Obergangsbereich zwischen der Kegel- 

30 aufienflache 21 und der Basisflache 22 kann schlieRlich 
noch eine radial vorspringende Schulter 24 vorgesehen 
sein. 

[0029] Im montierten Zustand stecken die beiden 
Kegelstucke 18, 19, wie gezeigt, auf dem zylindrischen 
35 Zapfen 8, wobei ihre spitzen Enden aufeinander zuzei- 
gen. 

[0030] Da die AuUenabmessungen der beiden 
Kegelstucke 18,19 kleiner sind als der Raum, der durch 
die Kegelinnenflachen 16, 17 begrenzt ist, entstehtzwi- 

40 schen jedem Kegelstiick 18,, 19 und der betreffenden 
Kegelinnenflache 16,17 jeweils ein Spalt 25, 26 mit der 
Form eines Kegelmantels. In diesem Spalt 25 und 26 
befinden sich elastische Mittel 27 und 28. 
[0031] Die beiden elastischen Mittel 27 und 28 sind 

45 untereinander gleich und bestehen aus einer Kugel- 
matte 31 mit entsprechendem Zuschnitt. Die Abwick- 
lung dieser Kugelmatte 31 ist in Fig. 2 in der Draufsicht 
veranschaulicht. Wie dort zu erkennen ist, hat die 
Kugelmatte 31 die Gestalt eines Kreisringsektors und 

so wird von zwei zueinander konzentrischen kreisbogen- 
formig verlaufenden Kanten 32 und 33 sowie zwei gera- 
den, radial verlaufenden Kanten 34 und 35 begrenzt. In 
der Kugelmatte 31 ist eine Vielzahl von kugelformigen 
Luftkammern 36 enthalten, die auf beiden Seiten der 

55 Kugelmatte jeweils halbkugelformige Vorsprunge 37 
entstehen lassen. Die Lutkammern 36 haben einen 
Aufiendurchmesser von ca. 7 mm. 
[0032] Das Material, aus dem die Kugelmatte 31 
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hergestellt ist, ist ein Elastomer, beispielsweise ein 
Natur- oder Kunstkautschuk, und es hat eine Harte zwi- 
schen 20 und 75° Shore. Die Wandstarke der Luftkam- 
mern 36 betragt 0,4 bis 1,5 mm. 

[0033] Kugelmatten sind zweilagige Gebilde. Jede 5 
Lage besteht aus einer Trager- oder Grundflache, aus 
der sich hohle Halbkugeln nach jeweils derselben Seite 
vorwolben. Zwei dieser Lagen werden deckungsgleich 
miteinander verbunden, so dass sich die hohlen Halb- 
kugeln zu hohlen Vollkugeln erganzen, deren Innen- w 
raum nach aufien hermetisch abgedichtet und mit Luft 
gefullt ist. 

[0034] Die Montage des insoweit beschriebenen 
Zusatzhandgriffes 1 geschieht, indem auf den vorgefer- 
tigten Grundkorper 2 zunachst das Kegelstuck 18 mit 15 
der gezeigten Ausrichtung aufgesteckt wird. In dieser 
Ausrichtung liegt die Grundflache 22 des Kegelstucks 

18 an der planen Schulter 7 an. Sodann wird eine 
Kugelmatte 31 in der Durchgangsdffnung 11 der Griff- 
hulse 3 auf der Kegelinnenflache 16 aufgelegt. 20 
Anschliefiend wird die Griffhulse 3 mit dem Ende 13 
voraus auf das Kegelstuck 1 8 aufgesteckt. Sodann wird 
eine zweite Kugelmatte 31 in den von der Kegelinnen- 
flache 17 umgrenzten Raum eingelegt und es wird mit 
der Spitze voraus das Kegelstuck 19 eingesteckt. 25 
AnschlieSend werden auf das Gewinde 9 zwei Konter- 
muttern 38 und 39 oder eine selbstsichernde Mutter 
aufgeschraubt. Das Mafi, wie weit die Mutter 38 aufge- 
schraubt wird, gibt die Vorspannung vor, mit der die bei- 
den Kugelmatten 31 zwischen den Kegelstucken 1 8 und 30 

19 und der Griffhulse 3 vorgespannt sind. 

[0035] Ersichtlicherweise ist bei dem fertig montier- 
ten Zusatzhandgriff 1 die Griffhulse 3 schwingelastisch 
und dampfend mit dem Grundkorper 2 verbunden. 
Vibrationen, die von dem Elektrowerkzeug, an dem der 35 
beschriebene Zusatzhandgriff angebracht ist, in den 
Grundkorper 2 eingeleitet werden, gelangen entweder 
uberhaupt nicht oder nur noch abgeschwacht in die 
Griffhulse 3, da die dazwischen eingefugten Kugelmat- 
ten 31 entkoppelnd wirken. 40 
[0036] Fig. 3 zeigt ein abgewandeltes Ausfuhrungs- 
beispiel. Bei dem Zusatzhandgriff 1 nach Fig. 3 sind der 
Grundkorper 2, die Griffhulse 2 sowie die Kegelstucke 
18 und 19 identisch ausgefuhrt wie bei dem Ausfuh- 
rungsbeispiel nach Fig. 1. Der Unterschied beschrankt 45 
sich auf die Gestaltung der elastischen Mittel 27, 28. 
Anstelle der Kugelmatten 31 werden Rippenmatten 41 
verwendet, wie sie in Fig. 4 abgebrochen perspektivisch 
gezeigt sind. 

[0037] Die Rippenmatten 41 haben in der Abwick- 50 
lung und der Draufsicht dieselbe Gestalt wie die Kugel- 
matten 31. Sie bestehen aus einer massiven planen 
Tragerflache 42, die von zwei zueinander parallelen 
Flachseiten 43 und 44 begrenzt ist. Auf der Flachseite 
43 sind mehrere konzentrisch zueinander verlaufende 55 
Rippen 45 ausgebildet, die einen rechteckigen Quer- 
schnitt haben. Samtliche Rippen 45 haben denselben 
Querschnitt und verlaufen im montierten Zustand in 



Umfangsrichtung des Kegelstucks 18, 19. 

[0038] An der in Fig. 4 zu erkennenden Unterseite 

44 sind ebenfalls mehrere Rippen 46 abgebildet, die 
wiederum konzentrisch zueinander verlaufen. 

[0039] Der Abstand zwischen den Rippen 46 ist 
gleich grofi wie der Abstand zwischen den Rippen 45. 
Allerdings sind die Rippen 45 und 46 nicht aufeinander 
ausgerichtet, sondern sie sind auf Liicke angeordnet, 
d.h. jeweils eine Rippe 46 befindet sich mittig in der 
Lucke zwischen zwei Rippen 45 und umgekehrt. 
[0040] Es hat sich als zweckmaSig herausgestellt, 
wenn die Rippenmatte auf der einen Seite funf Rippen 

45 und auf der anderen Seite vier Rippen 46 tragi 
Bevorzugte Abmessungen der Rippen 45, 46 sind 1,3 
mm Breite und 1,5 mm H6he; die Starke der Trager- 
platte 42 liegt bei 1,5 mm. 

[0041] Die Montage des Zusatzhandgriffs 1 nach 
Fig. 3 ist dieselbe wie im Zusammenhang mit Fig. 1 
beschrieben und die Wirkungsweise entsprechend. 
[0042] Ein Zusatzhandgriff fur Elektrowerkzeuge 
besteht aus einem im Wesentlichen stangenformigen 
Grundkorper, auf dem mit Hilfe elastischer Mittel eine 
Griffhulse befestigt ist. Die elastischen Mittel sind so 
gewahlt, dass sie ein schlechtes Schwingungsubertra- 
gungsverhalten zeigen, damit Schwingungen, die von 
dem Elektrowerkzeug in den Grundkorper des Zusatz- 
handgriffes eingeleitet werden, nur abgeschwacht an 
die Griffhulse weitergeleitet werden. 

Patentanspruche 

1. Handgriff (1) fur handgefuhrte Elektrowerkzeuge, 
insbesondere fur Vibrationen erzeugende Elektro- 
werkzeuge, 

mit einem Grundkorper (2), der an dem Elek- 
trowerkzeug zu befestigen ist, 

mit einer auf dem Grundkorper (2) angeordne- 
ten Griffhulse (3), die eine als Griffflache die- 
nende Aufienumfangsflache (12) aufweist, und 

mit elastischen Mitteln (27,28), die zwischen 
der Griffhulse (3) und dem Grundkorper (2) 
eingefugt sind, urn die Obertragung von 
Schwingungen von dem Grundkorper (2) auf 
die Griffhulse (3) zumindest zu mindern. 

2. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Grundkorper (2) Befestigungs- 
mittel (4) zum Anbringen des Handgriffs (1) an dem 
Elektrowerkzeug aufweist. 

3. Handgriff nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Befestigungsmittel (4) von einem 
Gewindezapfen gebildet sind. 

4. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
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zeichnet, dass der Grundkorper (2) einen Werk- 
zeugansatz (6) zum Ansetzen eines Werkzeugs 
aufweist. 

5. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 5 
zeichnet, dass der Grundkorper (2) einen langli- 
chen Abschnitt (8) aufweist, auf dem die Griffhulse 
(3) angeordnet ist. 

6. Handgriff nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 10 
zeichnet, dass der langliche Abschnitt (8) zumin- 
dest zum Teil von einer im wesentliche 
zylindrischen Stange gebildet ist. 

7. Handgriff nach den Anspruchen 2 und 5, dadurch 15 
gekennzeichnet, dass sich der langliche Abschnitt 

(8) in Verlangerung des Befestigungsmittel (4) 
erstreckt. 

8. Handgriff nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 20 
zeichnet, dass der Grundkorper (2) an seinem von 
dem Befestigungsmittel (4) abliegenden Ende ein 
Gewinde (9) aufweist. 

9. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 25 
zeichnet, dass die Griffhulse (3) unter Ausbildung 
einer Durchgangsoffnung (11) durchgehend rohr- 
formig ist. 

10. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 30 
zeichnet, dass die Aufienumfangsflache (12) der 
Griffhulse (3) in wenigstens einem Abschnitt der 
Langserstreckung der Griffhulse (3) rotationssyme- 
trisch ist. 

35 

11. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Griffhulse (3) an wenigsten 
einem Ende (13) einen Flansch (14) tragt. 

12. Handgriff nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 40 
zeichnet, dass der Flansch (14) und die Griffhulse 

(3) miteinander einstuckig sind. 

13. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Griffhulse (3) an wenigstens 45 
einem Ende (14) einen vergrofierten Durchmesser 
aufweist. 

14. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Durchgangsoffnung (1 1 ) sich an 50 
wenigstens einem ihrer beiden Enden kegelformig 
zum benachbarten Ende (13,14) der Griffhulse (3) 

hin sich unter Ausbildung einer Kegelinnenflache 
(16,17) kegelformig erweitert. 

55 

15. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Durchgangsoffnung (11) an bei- 
den Enden (13,14) mit einer Kegelinnenflache 



(16,17) versehen ist und dass die Kegelinnenfla- 
chen (16,17) entgegengesetzt gerichtet sind. 

16. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Grundkorper (2) wenigstens 
einen Kegel (18,19) aufweist. 

17. Handgriff nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Kegel (18,19) auf den Grundko- 
per (2) aufgesteckt ist. 

18. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Kegel (18,19) des Grundkorpers 
(3) und die Kegelinnenflache (16,17) denselben 
Kegelwinkel aufweisen. 

19. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dasszwischen dem Kegel (18,19) und der 
Kegelinnenflache (16,17) elastische Mittel (27,28) 
eingefiigt sind. 

20. Handgriff nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die elastischen Mittel (27,18) aus 
einem Elastomer bestehen. 

21. Handgriff nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die elastischen Mittel (27,28) eine 
elastomere Tragerplatte (42) aufweisen, aus der 
nach wenigstens einer Seite eine Vielzahl von Vor- 
sprOngen (37;45,46) hervorstehen. 

22. Handgriff nach Anspruch 21, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Vorsprunge (37;45,46) unterein- 
ander im Wesentlichen gleich sind. 

23. Handgriff nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Vorsprunge (37;45,46) im 
Wesentlichen gleichmafiig verteilt angeordnet sind. 

24. Handgriff nach Anspruch 23, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Vorsprunge (37) von Luftkam- 
mem (36) gebildet sind. 

25. Handgriff nach Anspruch 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die elastomeren Mittel (27,28) von 
einer Kugelmatte (31) gebildet sind. 

26. Handgriff nach Anspruch 23, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Vorsprunge (45,46) von Rippen 
gebildet sind, die zueinander parallel oder konzen- 
trisch verlaufen und voneinander beabstandet sind. 

27. Handgriff nach Anspruch 26, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass sich die Rippen (45,46) auf der 
einen Seite der Tragerplatte (42) jeweils auf der 
Lucke zwischen benachbarten Rippen (45,46) auf 
der anderen Seite der Tragerplatte (42) befinden. 
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